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Die folgondon Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Untorlagen entnommen 

Verfahren zum Steuern Oder Regeln der Hohenposition von gestapelten Bogen 

Es wird ein Verfahren zum Steuern oder Regeln der Ho- 
henposition von gestapelten Bogen im Anleger einer bo- 
genverarbettenden Maschine, bei dem die Hohenposition 
des auf dem Bogenstapel zuoberst aufliegenden Bogen 
an seiner Vorderkante undanseiner Hinterkante ermittelt 
und in Abhangigkeit der Vorderkantenhohenposition und 
der Hinterkantenhohenposition der Bogenstapel bezie- 
hungsweise mindestens ein der Bogenhinterkante zuge- 
ordnetes Anhebungseiement in vertikaler Richtung ver- 
fahren wird, vorgeschlagen. Das Verfahren zeichnet sich 
dadurch aus, dass bei einer gr often Abweichung (Y) der 
Hohenposition an der Vorderkante von einem Sollwert 
der Bogenstapel (5) und das Anhebungseiement (13, 15) 
gleichzeitig oder nahezu gletchzeitig um jeweils einen be- 
stimmten Betrag in vertikaler Richtung verlagert werden. 
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Beschreibung 

Die Erfindung belrifft ein Verfahren zum Steuern oder 
Regeln der Hohenposition von gestapelten Bogen im Anle- 
ger drier bogenverarbeitenden Maschine, gemaB Oberbe- 5 
griff des Anspruchs 1 . 

Aus der DE 196 20 937 Al geht ein Verfahren der hier 
angesprochenen Art hervor, bei dem die Stapelhohe, also die 
Htfbenposition des zuoberst auf dem Bogenstapel aufliegen- 
den Bogens mit Hilfe von Sensoren ermiuelt wird, wobei 10 
ein erster Sensor der Stapelvorderkante zugeordnet ist und 
dort die Information ermiuelt, wie hoch die Stapelvorder- 
kante in Relation zu einer Klappenwelle oder einer Einzugs- 
walze am Anlegetisch liegt Ein zweiter Sensor ist an einem 
der Stapelhinterkante zugeordneten Anhebungselement an- 15 
gebracht und liefert eine Information iiber die Hohenlage 
der Stapelhinterkante relativ zum motorisch hohenversteil- 
barcn Anhebungselement. Da die Erfassung der Stapclobcr- 
kante an der Vorderkante insbesondere bei Schuppenanle- 
gern aufgrund des ablaufenden Bogens und des hohen Luft- 20 
eintrags schwierig ist, tritt haufig eine starke Streuung der 
Messergebnisse auf. Ein direktes Verwenden des Signals zur 
Steuerung des Stapelhubs und das darauffolgende Steuern 
der Hone des Anhebungselements in Abhangigkeit der vom 
zweilen Sensor ennittelten Information fUhrt somiL zu einem 25 
schlechten, instabilen Regelkreis, in dem die korrekte Ho- 
henlage der unter dem Anhebungselement angeordneten 
Bogen sehr haufig kaum noch gewahrleistet werden kann. 
Die ermittelte Stapelhohe an der Vorderkante ist haufig auch 
dann zu ungenau, wenn sich die Stapelhohe an der Vorder- 30 
kante schlagartig deutlich verandert, wie dies zum Beispiel 
beim Non-Stop beim Ziehen von zwischen den gestapelten 
Bogen angeordneten Stapelrechen beziehungsweise Staben 
geschieht. 

Es ist daher Aufgabe der Erfindung, ein Verfahren der 35 
eingangs genannten Art anzugeben, das diese Nachteile 
nicht aufweist 

Zur Losung dieser Aufgabe wird ein Verfahren mit den 
Merkmalen des Anspruchs 1 vorgeschlagen. Bei dem zum 
Steuern oder Regeln der Hohenposition von gestapelten Bo- 40 
gen im Anleger einer bogenverarbeitenden Maschine, wie 
zum Beispiel einer Bogenrotationsdruckmaschine, einsetz- 
baren Verfahren wird die Hohenposition des auf dem Bo- 
genstapel zuoberst aurliegenden Bogens an seiner Vorder- 
kante und an seiner Hinterkante ermittelt. In Abhangigkeit 45 
der Vorderkantenhohenposition und der Hinterkantenhohen- 
position wird der Bogenstapel beziehungsweise mindestens 
ein der Bogenhinterkante zugeordnetes Anhebungselement 
in vertikaler Richtung entsprechend verlagert Das Verfah- 
ren zeichnet sich dadurch aus, dass bei einer groBen Abwei- 50 
chung (Y) der Hohenposition an der Vorderkante von einem 
Sollwert der Bogenstapel und das Anhebungselement 
gleichzeitig oder nahezu gleichzeitig um jeweils einen be- 
stirnmten Betrag in vertikaler Richtung verlagert werden. 
Durch die synchrone beziehungsweise nahezu synchrone 55 
Verlagerung des Bogenstapels und des Anhebungselements 
konnen insbesondere groBe Hohenabweichungen an der Sta- 
pelvorderkante schnell ausgeglichen werden, wobei gleich- 
zeitig verhindert werden kann, dass dabei an der Hinterkante 
zeitweise zu groBe Hohenabweichungen vom Sollwert auf- 60 
treten. An der Bogen-/Stapelhinterkante werden vorzugs- 
weise sehr enge Toleranzen eingehalten, um eine sichere 
Bogenvereinzelung gewamieisten zu konnen. 

Bei einer vorteilhaften AusfUhrungsform des Verfahrens 
wird bei einer klcincn Abwcichung (Y) der Hohenposition 65 
an der Vorderkante vom Sollwert lediglich das Anhebungs- 
element in vertikaler Richtung verlagert Dies erfolgt vor- 
zugsweise nur mit geringer Geschwindigkeit. Die Verlage- 
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rung des Anhebungselements erfolgt vorzugsweise kontinu- 
ierlich, bis der Sollwert wieder erreicht wird, oder aber ge- 
taktet, das heiBt, das Anhebungselement wird jeweils um ei- 
nen hestimmten Betrag vertikal verfahren. Die Hohen kante 
der Stapelvorderkante wird also nur als Trend ausgewertet, 
der dazu herangezogen wird, uber einen groBeren Zeitraum 
und damit langsam das Anhebungselement in der Hone so 
zu verfahren, dass die Stapelvorderkante innerhalb ihres To- 
leranzbereichs bleibt 

In bevorzugter Ausfuhrungsform des Verfahrens wird bei 
einer groBen Abweichung (X) der Hohenposition an der 
Hinterkante von einem Sollwert lediglich das Anhebungs- 
element um einen bestimmten Betrag in vertikaler Richtung 
verlagert Dies erfolgt vorzugsweise relativ schnell, also mit 
entsprechend hoher Geschwindigkeit Aufgrund der gerin- 
gen Masse des Anhebungselements kann daher sehr schnell 
auf eine Anderung der Hohenposition der Hinterkante rea- 
gicrt und das Anhebungselement entsprechend nachgefuhrt 
werden, so dass in diesem Fall eine prazise Bogenvereinze- 
lung gewahrleistet werden kann. 

Weitere vorteilhafte Ausfuhrungsformen des Verfahrens 
ergeben sich aus den ubrigen Unteranspriichen. 

Im Folgenden wird die Erfindung anhand der Zeichnung 
naher erlautert. Dabei zeigen: 

Fig* 1 eine schemata sche Darslellung eines Ausfuhrungs- 
beispiels eines Anlegers einer bogenverarbeitenden Ma- 
schine; 

Fig. 2 einen Ausschnitt des in Fig. 1 dargestellten Anle- 
gers mit teilweise aus einem Bogenstapel herausgezogenen 
Stapelrechen; 

Fig. 3 einen Ablaufplan des erfindungsgemaBen Verfah- 
rens unter Verwendung von Stapelhohensensoren an Vorder- 
und Hinterkante des Bogenstapels und 

Fig. 4 eine Darstellung der Konfiguration von Sensorik 
und Aktuatorik fur die Steuerung des Bogenstapels. 

Fig. 1 zeigt einen Ausschnitt aus einem Ausfuhrungsbei- 
spiel eines Anlegers 1 einer nicht dargestellten, bogenverar- 
beitenden Maschine. Im Anleger 1 ist eine Stapelpalette 3 
angeordnet, auf der sich zu einem Bogenstapel 5 gestapelte 
Bogen befinden. Die Stapelpalette 3 ist gemeinsam mit dem 
Bogenstapel 5 in vertikaler Richtung, also aufwarts und ab- 
warts verlagerbar, wie mit einem Doppelpfeil 7 angedeutet. 
In Transportrichtung 9 der zu vereinzelnden Bogen gesehen, 
ist oberhalb des Bogenstapels 5 im Bereich dessen Hinter- 
kante eine Anhebungsvorrichtung 11 vorgesehen, mit deren 
Hilfe der jeweils zuoberst auf dem Bogenstapel 5 auflie- 
gende Bogen vom Bogenstapel 5 abgenommen werden 
kann. Die Anhebungsvorrichtung 11 umfasst bei diesem 
Ausfiihrungsbeispiel zwei Anhebungselemente 13 und 15, 
die jeweils einen mit einem Unterdruck beaufschlagbaren 
S auger aufweisen und in vertikaler Richtung (Doppelpfeil 
16) verlagerbar sind. Zum Vereinzeln eines Bogens werden 
die Anhebungselemente 13, 15 auf den Bogenstapel 5 abge- 
senkt, so dass der oberste Bogen erfasst werden kann und 
bei einer Aufwartsbewegung der Anhebungselemente 13, 
15 vom Bogenstapel 5 in seinem Hinterkantenbereich abge- 
hoben wird. Die Anhebungsvorrichtung 11 weist femer 
mindestens einen Sensor 17 auf, der hier als TastfuBsensor 
19 ausgebildet ist Mittels des Sensors 17 ist die Hohenposi- 
tion des obersten Bogens des Bogenstapels 5, das heiBt die 
Hohenlage der Stapelhinterkante relativ zur hohenverstell- 
baren Anhebungsvorrichtung U ermittelbar. 

Im Bereich der Vorderkante des Bogenstapels 5 ist ein 
weiterer Sensor 21 vorgesehen, mit dessen Hilfe die Hohen- 
position des Bogenstapels 5 ermittelbar ist 

Wie aus Fig. 1 ersichtlich, ist die Bogenvereinzelung der- 
ail gesteuert, dass eine geschuppte Abnahme beziehungs- 
weise ein geschuppter Weitertransport der Bogen erfolgt, 
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das heiBt, wShrend sich die Hinterkante eines bereits vom 
Bogenstapel 5 abgehobenen Bogens sich noch oberhalb des 
Bogenstapels 5 befindet, ist mindestens ein weiterer Bogen 
bereits vom Bogenstapel 5 abgehoben und in Transportrich- 
tung 9 weitergefuhrt. Fig. 2 zeigt einen Ausschnitt des in 5 
Fig. 1 dargesteliten Anlegers 1, bei dem im Bereich der Hin- 
terkante des Bogenstapels 5 ein Stapelrechen 23 aus dem 
Bogenstapel 5 herausgezogen wird. Dieser Zustand tritt bei 
der Stapelvereinigung beim Non-Stop am Anleger auf. Es 
wird deutlich, dass wahrend des Herausziehens des Stapel- to 
rechens 23 die Hohenposition der Stapel vorderkante und die 
der Stapelhinterkante deutlich voneinander abweichen. 
Festzuhalten bleibt noch, dass in Fig. 2 der der Vorderkante 
des Bogenstapels 5 zugeordnete Sensor 21 nicht dargestellt 
ist 15 

Im Folgenden wird anhand der Fig. 3 die Steuerungslogik 
des in Fig. 1 dargesteliten Anlegers naher erlautert. 

Mittcls des der Hinterkante des Bogenstapels 5 zugcord- 
neten Sensors 17 wird die Abweichung X der Hohenposi- 
tion der Bogenstapelhinterkante von einem Sollwert ermit- 20 
telt. Sofem der Betrag der Abweichung X groBer ist als der 
Sollwert, wird die Stapelpalette 3 mit dem darauf befindli- 
chen Bogenstapel 5 langsam nachgefuhrt, das heiBt, in ver- 
tikaler Richtung in Richtung auf die Anhebungsvorrichtung 
11, die im Folgenden als Saugkopf bezeichnet wird, urn ei- 25 
nen bestimmten Betrag aufwartsbewegt, so dass ein ge- 
wiinschter Abstand zwischen dem obersten Bogen des Bo- 
genstapels 5 und dem Saugkopf gegeben ist. Sollte der Be- 
trag der Abweichung X der Stapelhohe vom Sollwert an der 
Hinterkante deutlich groBer sein als der Sollwert, wird der 30 
Saugkopf schnell um den Betrag der Abweichung nachge- 
fuhrt Mittels des zweiten Sensors 21 wird ermittelt, wie 
groB die Abweichung Y der Hohenposition an der Vorder- 
kante von einem Sollwert ist. Sofem der Betrag der Abwei- 
chung Y groBer ist als der Sollwert, wird der Saugkopf lang- 35 
sam nachgefuhrt und zwar so weit, bis die Abweichung Y 
innerhalb der Toleranzgrenze liegt. Sollte der Betrag der 
Abweichung Y der Stapelhohe vom Sollwert an der Vorder- 
kante deutlich groBer sein als der vorgegebene Sollwert, 
zum Beispiel beim Ziehen der Non-Stop Stabe oder des Sta- 40 
pelrechens, werden der Saugkopf und der Bogenstapel ge- 
meinsam, das heiBt gleichzeitig um den Betrag der Abwei- 
chung Y nachgefuhrt. Das Nachfuhren des Saugkopfs und 
des Bogenstapels wird hier solange durchgefuhrt, bis die 
Abweichung Y der Stapelhohe vom Sollwert an der Vorder- 45 
kante des Bogenstapels 5 innerhalb der geforderten Tole- 
ranzgrenzen liegt. Dann wird die Hohennachfuhrung ge- 
stoppt. 

Fig. 4 zeigt eine bildliche Darstellung der Konfiguration 
von Sensorik und Aktuatorik fur die Steuerung beziehungs- 50 
weise Regeiung des Bogenstapels 5 innerhalb des Anlegers 
1. Es ist ersichtlich, dass die Informationen der Sensoren 17, 
21 bezuglich der Hohenposition der Bogenstapelhinterkante 
beziehungsweise der Bogenstapelvorderkante von einem 
mit einer Regeleinheit ausgestatteten Rechner verarbeitet 55 
werden und dass in Abhangigkeit der Vorderkantenhohen- 
position und der Hinterkantenhohenposition der Bogensta- 
pel 5 und der Saugkopf entsprechend in vertikaler Richtung 
verlagert werden. 

60 

Patentanspruche 

1. Verfahren zum Steuern oder Regeln der Hohenposi- 
tion von gestapelten Bogen im Anleger einer bogenver- 
arbcitenden Maschinc, bei dem die Hohenposition des 65 
auf dem Bogenstapel zuoberst aufliegenden Bogens an 
seiner Vorderkante und an seiner Hinterkante ermittelt 
und in Abhangigkeit der Vorderkantenhohenposition 
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und der Hinterkantenhohenposition der Bogenstapel 
beziehungsweise mindestens ein der Bogenhinterkante 
zugeordnetes Anhebungselement in vertikaler Rich- 
tung verfahren wird, dadurch gekennzeichnet, dass 
bei einer groBen Abweichung (Y) der Hohenposition 
an der Vorderkante von einem Sollwert der Bogensta- 
pel (5) und das Anhebungselement (13, 15) gleichzei- 
tig oder nahezu gleichzeitig um jeweils einen bestimm- 
ten Betrag in vertikaler Richtung verlagert werden. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass bei einer kleinen Abweichung (Y) der Hohen- 
position an der Vorderkante vom Sollwert lediglich das 
Anhebungselement (13, 15), vorzugsweise langsam, in 
vertikaler Richtung verlagert wird. 

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass bei einer groBen 
Abweichung (X) der Hohenposition an der Hinterkante 
von einem Sollwert lediglich das Anhebungselement 
(13, 15), vorzugsweise schnell, um einen bestimmten 
Betrag in vertikaler Richtung verlagert wird. 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass bei einer kleinen 
Abweichung (X) der Hohenposition an der Hinterkante 
vom Sollwert lediglich der Bogenstapel (5), vorzugs- 
weise langsam, um einen besliminten Betrag oder kon- 
tinuierlich in vertikaler Richtung verlagert wird. 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Toleranzbereich 
des Sollwerts der Hohenposition an der Hinterkante en- 
ger ist als der Toleranzbereich des Sollwerts der Ho- 
henposition an der Vorderkante. 
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